(19) 



J 



I 



(12) 



Europaisches Patentamt 
European Patent Office 
Office europeen des brevets (11) EP 1 093 707 AT 

EUROPAISCHE PATENTANMELDUNG 



(43) Veroffentlichungstag: 


(51) Int CI. 7 : A01B 73/04, AOlU 75/oU, 


25.04.2001 Patentblatt 2001/17 


A01B 51/02 


(21) Anmeldenummer: 00122763.6 




(22) Anmeldetag: 19.10.2000 




(84) Benannte Vertragsstaaten: 


(72) Erfinder 


AT BE CH CY DE DK ES Fl FR GB GR IE IT LI LU 


♦ Franet, Roger 


MCNLPTSE 


57200 Sarreguemines (FR) 


Benannte Erstreckungsstaaten: 


• Smith, Larry N. 


ALLTLVMKROSI 


Ottumwa, IA 52501 (US) 


(30) Prioritat: 23.10.1999 DE 19951080 


(74) Vertreter: 


Magin, Ludwig Bernhard et al 


(71) Anmelder: DEERE & COMPANY 


Deere & Company 


Mollne, Illinois 61265-8098 (US) 


European Office 




Patent Department 




68140 Mannheim (DE) 



< 

o 

CO 



(54) 



Selbstfahrendes landwirtschaftliches Fahrzeug 



(57) Bekannte selbstfahrende landwirtschaftliche 
Fahrzeuge, die an einem Chassis mehrere Arbeitsein- 
heiten tragen, weisen Arme auf, die zwischen den 
Radern einer vorderen und einer ruckwartigen Achse 
vorgesehen sind und die Arbeitseinheiten in diesem 
Bereich in eine aufrechte Transportstellung bringen 
k6nnen. Nachteilig hieran ist das Erfordernis eines gro- 
Ben Radstandes. 



FIG. 5 



Es wird ein selbstfahrendes landwirtschaftiiches 
Fahrzeug (10) mit wenigsten einer seitlich an ihr Chas- 
sis (1 8) vertikal schwenkbar angebrachten Arbeitsein- 
heit (14, 16) vorgeschlagen, die in eine Transport- 
stellung oberhalb eines der R§der^24) bringbar ist. 

Selbstfahrende landwirtschaftiiche Fahrzeuge (10) 
werden in der Landwirtschaft eingesetzt. 
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Beschreibung 

[0001] Die Erfindung betriffi ein selbstfahrendes 
landwirtschaftliches Fahrzeug mit einem Chassis, vor- 
deren und ruckwartigen Radern und mit wenigstens s 
einer Arbeitseinheit, die mittels eines Arms seitlich am 
Chassis vertikal schwenkbar angebracht ist, urn wenig- 
stens eine Arbeits- und eine Tfansportstellung einneh- 
men zu kdnnen. 

[0002] Die DE-U 1-297 19 765 offenbart ein land- io 
wirtschaftliches Mahfahrzeug mit drei Mah- und Aufbe- 
reitungseinheiten, von denen eine an der Vorderseite 
eines Chassis und zwei je seitlich an dem Chassis 
angebracht sind. Die seitlichen Mah- und Aufberei- 
tungseinheiten werden von vertikal schwenkbaren 15 
Armen getragen, die zwischen den Radem einer vorde- 
ren und einer ruckwartigen Achse an dem Chassis 
schwenkbar angreifen. In einer Transportstellung wer- 
den die Mah- und Aufbereitungseinheiten in den Frei- 
raum zwischen den Radern geschwenkt 20 
[0003] Das der Erfindung zugrunde liegende Pro- 
blem wird darin gesehen, daB das Fahrzeug speziell 
ausgebildet werden muB, um die Mah- und Aufberei- 
tungseinheiten zwischen seinen Radern aufnehmen zu 
konnen; ein dadurch verursachter groBer Radstand 25 
fuhrt zu groBen Wendekreisen. 

[0004] Dieses Problem wird erfindungsgemaB 
durch die Lehre des Patentanspruchs 1 geldst, wobei in 
den weiteren Patentanspriichen Merkmale aufgefuhrt 
sind, die die L6sung in vorteilhafter Weise weiterentwik- 30 
keln. 

[0005] Auf diese Weise kann eine Arbeitseinheit 
auch bei einem kurzen Abstand zwischen den vorderen 
und ruckwartigen Radern in dem Bereich zwischen 
ihnen angebracht werden. Das Fahrzeug wird dennoch 35 
mittig belastet und kann von kurzer Lange sein, was 
sich insbesondere auch beim Wenden positiv bemerk- 
bar macht. Bei dem Fahrzeug kann es sich insbesond- 
ere um ein spezielles Fahrzeug, um einen vorhandenen 
Feldhacksler Oder um einen Ackerschlepper handeln. 40 
Als Arbeitseinheit kommt insbesondere ein Mahwerk, 
ein Knick- oder Schlagzetter Oder ein Mahknick- bzw. 
Mahschlagzetter in Frage. Der Arm kann dauerhaft ver- 
formt sein, z. B. gebogen, er kann in sich beweglich 
sein, z. B. aus mehreren schwenkbar miteinander ver- 45 
bundenen Teilstucken bestehen oder derart gelagert 
sein, z. B. kardanisch, daB er die Arbeitseinheit in die 
jeweilige Stellung bringen kann. Die erforderliche Bewe- 
gung konnte auch mittels Lenkern erreicht werden. 
[0006] Mittels eines Arms, der sich bis oberhalb des so 
Chassis erstreckt, wird die Moglichkeit geschaffen, die 
Arbeitseinheit auf dessen Oberseite bzw. oberhalb von 
ihm abzulegen. Dadurch kann die Breite des Fahrzeugs 
wan rend des Transports schmal gehalten werden. Fer- 
nerhin kann das Gewicht von dem Chassis anstatt von 55 
den Armen aufgenommen werden. 
[0007] Die schwenkbare Anbringung des Arms an 
dem Chassis vor oder hinter dem Rad steltt eine Alter- 
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native dar zu einer Anbringung mittels eines als Krag- 
arm ausgebildeten Amis, der um das Rad herum oder 
uber dieses reicht Bei der Anbringung vor oder hinter 
dem Rad kann der Arm meist auch gerade ausgebildet 
werden. Die Bewegungsfreiheit des Arms wird nicht 
durch das Rad eingeschrankt 

[0008] Eine Schwenkbarkeit der Arbeitseinheit mit 
Bezug auf den Arm kann z. B. gegenuber der Auf- 
standsflache des Fahrzeugs um wenigstens eine Achse 
erfolgen. Eine Beweglichkeit gegenQber der Aufstands- 
flache hat den Vorteil, daB die Arbeitseinheit Uneben- 
herten der Aufstandsflache folgen bzw. ausweichen 
kann, wobei die Bewegungsfreiheit durchaus begrenzt 
oder mittels Dampfer kontroliiert werden kann. 
[0009] Unterschiedliche Arbeitseinheiten und unter- 
schiedliche Ernteguter erfordern die Einhaltung 
bestimmter geometrischer Verhattnisse bei der Emte- 
gutbergung Oder -bearbeitung oder Bodenbearbeitung. 
So mussen z. B. bei einem Schneidwerk bestimmte 
Schnittwinkel und beim Aufnehmen von Erntegut auf 
dem Boden bestimmte Erfassungswinkel fQr Pick-up- 
Zinken oder dergleichen eingehalten werden. Dies wird 
dadurch ermdglicht, daB die Schwenkachse des Arms 
an dem Chassis unterschiedliche Stellungen einnimmt 
oder in unterschiedliche Stellungen gebracht, z. B. 
geschwenkt werden kann. 

[0010] Eine Bewegungsm6glichkeit parallel oder 
jedenfalls im wesentlichen parallel zu der Aufstands- 
ebene laBt es zu, den Winkel, unter dem die Arbeitsein- 
heit z. B. mit einem Mahbalken auf das Erntegut auftrifft, 
zu andern und an die jeweiligen Emtebedingungen 
anzupassen. Des weiteren ist es m6glich, die Arbeits- 
einheit so zu schwenken, daB sie in der Transportstel- 
lung eine Lage gegenuber dem Fahrzeug einnehmen 
kann, in der sie besonders platzsparend, z. B. auf der 
Oberseite des Chassis, untergebracht werden kann. 
[0011] Mittels einer Anlenkung des Arms oberhalb 
des Schwerpunkts der Arbeitseinheit und oberhalb der 
Achse des betreffenden Rades werden Drehmomente 
vermieden, was die Belastung reduziert und die Stabili- 
ty des gesamten Fahrzeugs erhoht 
[0012] Die Verwendung eines Antriebsstranges mit 
einer Teleskopwelle und Universalgelenken belaBt der 
Arbeitseinheit ein groBes MaB an Bewegungsfreiheit 
einerseits und erlaubt eine schnelle Trennung des 
Antriebsstranges, falls dies erfordertich ist, anderer- 
seits. Bewegungsfreiheit ist insbesondere deshalb sehr 
gefragt, weil die Arbeitseinheit Boden unebenheiten fol- 
gen und dem Fahrzeug gegenuber verschiedene Stel- 
lungen einnehmen kdnnen sollte. 
[0013] Hydraulikmotoren eignen sich hervorragend 
fur den Antrieb einer solchen Einheit, weil sie direkt an 
die anzutreibenden Teile angebracht werden konnen 
und mittels biegsamer Leitungen bzw. Schlauche in 
nahezu beliebigen Stellungen benutzt werden konnen. 
Eine solchermaBen angetriebene Arbeitseinheit kann 
bei angeschlossenem Antrieb seine Arbeits- und Trans- 
portstellung einnehmen. 
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[0014] Eine sehr hohe Verwendungsmoglichkeit 
des Fahrzeugs wind dadurch erreicht, daB mit der 
Arbertseinheit nicht nur Erntegut gemaht sondern auch 
unmittelbar aufberettet werden kann. 
[0015] Mittels eines Schwadlegers ist es moglich, 5 
das am Ende der Arbertseinheit abgegebene Erntegut 
anstatt unmittelbar dahinter auch seitlich versetzt dazu 
abzulegen, so daB eine Gruppierung mehrerer 
Schwade oder die Bildung von Fahrgassen vereinfacht 
wind. 10 
[0016] Ein Arm, der sich auBerhalb des Umrisses 
des Chassis erstreckt, also z. B. rOckwartig und ober- 
halb eines Rahmens, Motorverkleidung und derglei- 
chen laBt eine Anlage der Arbeitseinheit an dem 
Chassis zu, wodurch sich die Gesamtbreite des Fahr- is 
zeugs gering halten laBt. Jedenfalls sind in dem Chas- 
sis und seiner Verkleidung keine Einbuchtungen zur 
Aufnahme des Arms erforderiich. 
[0017] Wenn das Fahrzeug ein abgespeckter Feld- 
hacksler ist, werden zwei Vorteile erreicht. Zum ein en 20 
kann ein Feldhacksler fur eine zweite Aufgabe und zu 
einem Zeitpunkt eingesetzt werden, zu dem er evtl. 
nicht bendtigt wird. Zum anderen konnen auch altere 
Feldhacksler mit verschlissenen Hackselkomponenten 
aber mit ansonsten unbeschadigtem Antrieb und Chas- 25 
sis welter verwendet werden. In beiden Fallen wird die 
Rentabilitat eines Feldhackslers erh6ht. Gleiche Ober- 
legungen gelten auch fOrandere Spezialmaschinen. 
[0018] In der Zeichnung sind zwei nachfolgend 
naher beschriebene AusfGhrungsbeispiele der Erfin- 30 
dung dargestellt Es zeigt: 

Fig. 1 ein Fahrzeug mit drei Arbeitseinheiten nach 
einem ersten Ausfuhrungsbeispiel und in 
Draufsicht, 35 

Fig. 2 das Fahrzeug aus Figur 1 in Seitenansicht, 

Fig. 3 eine Aufhangung einer seitlichen Arbeitsein- 
heit in vergroBerter Darstellung, *o 



Fig. 4 



ein Fahrzeug mit einer vorderen und einer 
seitlichen Arbertseinheit nach einem zweiten 
AusfOhrungsbeispiel, wobei sich die seitliche 
Arbertseinheit in einer ersten Transportstel- 
lung befindet, und 



Fig. 5 
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das Fahrzeug nach Figur 4, wobei sich die 
seitliche Arbeitseinheit in einer zweiten 
Transportstellung befindet. so 



[0019] Figur 1 zeigt ein Fahrzeug 10 in Draufsicht 
mit einer vorderen, einer iinken und einer rechten 
Arbeitseinheit 12, 14 und 16 nach einem ersten AusfOh- 
rungsbeispiel. 55 
[0020] Bei dem Fahrzeug 1 0 handelt es sich in die- 
sem AusfOhrungsbeispiel urn einen selbstfahrenden 
Feldhacksler, wie er z. B. unter der Typenbezeichnung 



6910 von JOHN DEERE vertrieben wird. Anstelle aktu- 
eiler Feldhacksler kommen aber auchgebrauchte Feld- 
hacksler in Frage. die fur den Zweck dieser Erfindung 
noch voll tauglich sind. Anstatt eines solchen Feld- 
hackslers kommt aber auch ein sonstiges Tragerfahr- 
zeug, z. B. eine selbstfahrende Schadlingsbekamp- 
fungsspritze oder dergleichen in Frage. 
[0021] Das Fahrzeug weist ein Chassis 1 8 auf, das 
sich in seinem vorderen Endbereich auf einer nicht 
gezeigten Achse mittels Radern 20 und auf einer rOck- 
wartigen Achse 22 und Radern 24 auf dem Boden 
abstOtzt Das Chassis 18 tragt eine Fahrerkabine 26 
und einen nicht im Detail gezeigten Motor 28. Ferner ist 
an der Vorderseite des Chassis 18 eine Anhangevor- 
richtung 30 und zwischen den Iinken Radern 20, 24 
eine Tragvorrichtung 32 und zwischen den rechten 
Radern 20, 24 eine Tragvorrichtung 34 vorgesehen. 
[0022] Die Arbeitseinheiten 12, 14, 16 haben 
gemeinsam, daB sie mit einer Maheinheit 36 und einer 
stromabwarts von dieser gelegenen Aufbereitungsein- 
heit 38 bestOckt sind. Am Abgabeende jeder Arbeitsein- 
heit 12, 14, 16 ist eine Schwadformvorrichtung 40 
vorgesehen. Die Arbeitseinheiten 12, 14, 16 haben die 
Aufgabe, auf dem Boden wachsendes Erntegut, z. B. 
Gras, Luzerne, etc. zu mahen und das Erntegut derart 
mechanisch aufzubererten, d. h. auf es einzuwirken, 
daB die in ihm enthaltene Feuchtigkeit leichter entwei- 
chen kann. so daB es schneller trocknet. Wahrend die 
vordere Arbeitseinheit 1 2 mindestens so breit ist wie der 
Abstand zwischen den AuBenkanten der vorderen 
Rader 20, konnen die seitlichen Arbeitseinheiten 14, 16 
breiter oder aber auch schmaler sein. Die Verwendung 
dreier nebeneinander veriaufender Arbeitseinheiten 12, 
14, 16 fOhrt zu einer Gesamtarbeitsbreite von ca. neun 
Metern. Hingegen kann die Breite des gesamten Fahr- 
zeugs 10 unter der maximal zulassigen Breite fQr Stra- 
Benfahrten gehalten werden, wenn die seitlichen 
Arbeitseinheiten 14, 16 in eine Stellung geschwenkt 
werden, in der sie. nicht uber die Sertenkanten der vor- 
deren Rader 20 hinausragen. 

[0023] Es wird nunmehr Bezug genommen auf das 
in Figur 2 Gezeigte. 

[0024] Figur 2 zeigt das Fahrzeug 1 0 nach Figur 1 
in Seitenansicht, wobei sich die Arbeitseinheiten 12, 14, 
16 in einer Transportstellung befinden — allerdings wird 
die Arbeitseinheit 1 6 von der Arbeitseinheit 1 4 verdeckt. 
Es ist zu erkennen, daB die vordere Arbeitseinheit 12 
und die linke Arbeitseinheit 14 in eine Transportstellung 
angehoben bzw. nach oben geschwenkt wurden, wobei 
die linke Arbeitseinheit 14 nunmehr eine Lage obemalb 
des Iinken rOckwartigen Rades 24 einnimmt. 
[0025] Die vordere Arbeitseinheit 12 ist in der Art 
eines sogenannten Frontmahwerks mit einem Aufberei- 
ter gehalten, das an seiner Ruckseite eine Aufhangung 
42 enthalt, die an der Anhangevorrichtung 30 ange- 
bracht werden kann. Die Anhangevorrichtung 30 kann 
in der Hohe verstellt werden. An der Schnittstelle zwi- 
schen der Aufhangung 42 und der Anhangevorrichtung 
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30 sind Haken, Osen, und dergl. vorgesehen, die ihrer 
formschlQssigen und Losbaren Verbindung dienen. Die 
Anhangevorrichtung 30 ist an sich bekannt und enthalt 
nicht dargestellte Lenker und Stellmotoren zum vertika- 
len Verstellen der Arbeitseinheit 12. 5 
[0026] Die seitlichen Arbeitseinheiten 14, 16 sind 
gleich aber spiegelbildlich zu der Langsmfttenachse des 
Fahrzeugs 1 0 ausgebildet. Hinsichtlich der Maheinheit 
36, der Aufberettungseinheit 38, der Schwadformvor- 
richtung 40 sowie der sie umgebenden nicht einzeln 10 
benannten Verkleidungsteile handeit es sich hierbei im 
wesentlichen um vorhandene Erntegutbearbeitungsein- 
heiten, die fur den Anbau an die Dreipunkthydraulik von 
Ackerschleppern ausgebildet sind und seitiich von dem 
Ackerschlepper wegragen. Soweit sie sich von bekann- is 
ten Arbeitseinheiten fur die Zwecke dieser Erfindung 
unterscheiden, und soweit es die Tragvorrichtung 32 
betrifft, wird dies wie folgt beschrieben. Die nachfol- 
gende Beschreibung bezieht sich lediglich auf die linke 
Arbeitseinheit 1 4, wShrend die rechte analog zu ihr aus- 20 
gebildet ist 

[0027] Zur Aufhangung der Arbeitseinheit 14 setzt 
sich die Tragvorrichtung 32 aus einem ersten Lager 44, 
einem Lagerarm 46, einem Stellmotor 48, einem zwei- 
ten Lager 50, einem Arm 52, einer Stellvorrichtung 54, 25 
einem dritten Lager 56 und einem Stellmotor 58 zusam- 
men. Die Tragvorrichtung 32 ist so ausgebildet, daB sie 
a Is Bausatz an bereits existierende Arbeitseinheiten 
und Fahrzeuge, insbesondere Feldhacksler, nachtrag- 
lich angebaut werden kann. 30 
[0028] Das Lager 44 enthalt einen Lagerzapfen 60, 
der z. B. seitiich an das Chassis 18 angeflanscht wer- 
den kann und sich waagrecht quer zur Fahrtrichtung 
erstreckt. Auf dem Lagerzapfen 60 ist vertikal schwenk- 
bar eine Hulse 62 gelagert und axial gesichert, die 35 
einen AnschluB 64 fur den Lagerarm 46 aufweist, der 
sich in der Fahrtrichtung erstreckt. Der Lagerarm 46 
wird einenends in dem AnschluB 64 und anderenends 
von dem Stellmotor 48 gehalten und ist im wesentlichen 
von der Form eines Rohrs Oder einer runden Achse. Die 40 
Verbindung zwischen dem AnschluB 64 bzw. dem Stell- 
motor 48 und dem Lagerarm 46 ist mittels Sicherungs- 
elementen fest zusammengefugt 
[0029] Der Stellmotor 48 ist als ein einfachwirken- 
der Hydraulikmotor ausgebildet und wird von einem 45 
nicht gezeigten fernsteuerbaren Hydrauliksystem 
beaufschlagt. Die Verbindung zwischen dem vertikal 
ausgerichteten Stellmotor 48 und dem Lagerarm 46 
erfolgt in einem Gelenk 66. Es ist ersichtlich, daB der 
Stellmotor 48 den Lagerarm 46 um die Langsachse des so 
Lagerzapfens 60 vertikal schwenken kann. 
[0030] Das zweite Lager 50 ist ebenfalls als eine 
Hulse oder dergleichen innen hohl ausgebildet, wobei 
sich die Langsmittenachse des Hohlraums im wesentli- 
chen in der Fahrtrichtung erstreckt. Das zweite Lager 55 
50 ist in den Endbereich des Arm 52 integriert und auf 
dem Lagerarm 46 schwenkbar aufgenommen. 
[0031] Zwischen dem AnschluB 64 und dem 



Gelenk 66 ist der Arm 52 mittels des zweiten Lagers 50 
.auf dem_Lagerarm 46 vertikal schwenkbar aufgenom- 
men. Der Arm 52 erstreckt sich von dem Lagerarm 46 
bis zu der Mitte der Arbeitseinheit 14 und ist hierzu nach 
dem ersten AusfOhrungsbeispiel nach hinten abgewin- 
kelt Diese Form des Arms 52 kann mit einer SchweiB- 
konstruktion einfach erreicht werden, wobei durch die 
Verwendung von Hohlprofilen die erforderliche Festig- 
ke'rt erzielbar ist An dem dem zweiten Lager 50 gegen- 
uberliegenden Ende wird der Arm 52 in dem Lager 56 
schwenkbar aufgenommen. Zwischen seinen Enden 
greift an den Arm 52 die Stellvorrichtung 54 an, um den 
Ami 52 aus einer unteren Stellung, der Arbeitsstellung, 
in eine obere Stellung, die Transportstellung zu ver- 
schwenken. Insbesondere mit Blick auf Figur 2 ist zu 
erkennen, daB das auBenliegende, freikragende Ende 
des Arms 52 stets im wesentlichen in der gleichen ver- 
tikalen Ebene liegt wie die Drehachse der ruckwartigen 
R&der 24. Die Formgebung des Arms 52 ist so gewahlt, 
daB sich die Arbeitseinheit 14 mdglichst weit vome 
befindet 

[0032] Die Stellvorrichtung 54 nach diesem AusfOh- 
rungsbeispiel ist in besonderer Weise ausgefuhrt, um 
den Anbau an ein bereits bestehendes Fahrzeug 1 0 zu 
ermSglichen, ohne dessen Chassis 18 nennenswert 
Sndern zu mussen. In einem Fall, in dem in diesem 
Bereich ausreichend Freiraum besteht, kdnnte auch ein 
einfacher Hydraulikzylinder verwendet werden, wie dies 
bei dem zweiten AusfOhrungsbeispiel der Fall ist Die 
Stellvorrichtung 54 nach diesem AusfOhrungsbeispiel 
enthalt ein Zugmittel 68, eine Fuhrungsrolle 70 und 
einen dritten Stellmotor 72. 

[0033] Das Zugmittel 68 ist als ein Stahlseil ausge- 
bildet und einenends in einer Cse 74 an dem Arm 52 
und anderenends in einer Ose 76 an dem dritten Stell- 
motor 72 gehalten. In nicht naher gezeigter Weise kann 
in dem Zugmittel 68 ein SpannschloB zum Einstellen 
der wirksamen L&nge des Zugmittels 68 und/oder ein 
D&mpfungsglied, z. B. eine Feder, vorgesehen sein, das 
Schlage aufgrund von Bodenunebenheiten mildert. 
Anstelle eines Seils k6nnte das Zugmittel 68 auch als 
Kette ausgebildet sein. 

[0034] Die Fuhrungsrolle 70 ist an dem Chassis 18 
angebracht und dient der Umleitung des Zugmittels 68 
zwischen dem Arm 52 und dem dritten Stellmotor 72, so 
daB die in der Fahrtrichtung und horizontal veriaufende 
Bewegung des dritten Stellmotors 72 in eine quer zur 
Fahrtrichtung und vertikal gerichtete Bewegung umge- 
formt werden kann. 

[0035] Der dritte Stellmotor 72 ist als ein einfachwir- 
kender Hydraulikmotor ausgebildet und mit seinem 
zylinderseitigen Endbereich an dem Chassis 1 8 veran- 
kert. Die BetStigung des dritten Stellmotors 72 erfolgt 
ferngesteuert von der Fahrerkabine 26 aus auf nicht 
naher gezeigte Weise. Zum Spannen des Zugmittels 68 
wird der dritte Stellmotor 72 eingefahren. 
[0036] Das Lager 56 stellt die Verbindung zwischen 
dem Arm 52 und der Arbeitseinheit 14 her und ist an 
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beiden schwenkbar angebracht. Das Lager 56 ist in 
-demdargestellten-AusfOhrungsbeispiel als.ein JJ"-Pro- 
fil mit einem Boden 78 und zwei Schenkeln 80 ausgebil- 
det Der Boden 78 wird von einem vertikalen 
Drehzapfen 82 durchdrungen, der in dem Gehause der 
Arbeitseinheit 14 gehaften ist und diesem eine horizon- 
tale Schwenkbewegung gegenuber dem Arm 52 gestat- 
tet. Die Schenkel 80 nehmen eine horizontal 
verlaufende Achse 84 auf, die den Endbereich des 
Arms 52 durchdringt Das Lager 56 bildet zwischen 
dem Arm 52 und der Arbeitseinheit 14 somit ein karda- 
nisches Gelenk. Es ist ersichtlich, daB die Arbeitseinheit 
14 den Bodenunebenheiten folgen kann, indem sie um 
die Achse 84 vertikal schwenkt. 

[0037] Der Stelimotor 58 ist ebenfails als ein 
Hydraulikmotor ausgebildet, allerdings doppelwirkend. 
Einenends wird der Stelimotor 58 an dem Lager 56 
gelenkig gehalten, anderenends an dem Gehause der 
Arbeitseinheit 14, namlich an dessen Oberseite. Mittels 
des Steilmotors 58 kann die Arbeitseinheit 14 um den 
Drehzapfen 82 geschwenkt und in eine Stellung mit 
einem optimalen Winkel in bezug auf das noch zu 
mahende Feld gebracht werden. Die Betatigung des 
Steilmotors 58 erfolgt von der Fahrerkabine 26 aus. 
[0038] Zum Betreiben der Arbeitseinheit 14 ist 
schlieBlich ein Antrieb 86 vorgesehen, der bei diesem 
Ausfuhrungsbeispiel als ein Hydraulikmotor ausgebildet 
ist. Dieser Antrieb 86 wind uber nicht gezeigte Leitungen 
mit Druckflussigkeit versorgt, um die Maheinheit 36 und 
— sofem vorhanden — die Aufbereitungseinheit 38 
anzutreiben. Der AnschluB des Antriebs 86 an Leitun- 
gen auf dem Chassis 18 erfolgt vorzugsweise uber 
Schnellkupplungen. Der Antrieb 86, also der Hydraulik- 
motor, wird an ein Getriebe 102 an der Arbeitseinheit 1 4 
angeschlossen, das sowohl die Maheinheit 36 als auch 
die Aufbereitungseinheit 38 antreibt. 
Es ist insbesondere mit Blick auf Rgur 2 zu erkennen, 
daB die Arbeitseinheit 14 eine Transportstellung ein- 
nehmen kann, in der sie sich oberhalb des ruckwartigen 
Rades 24 befindet. Ferner ist zu erkennen, daB die 
Arbeitseinheit 14 in der Fahrtrichtungsebene nach hin- 
ten geneigt ist, so daB die Arbeitseinheit 14 oben nicht 
im vollen MaB uber das Chassis 18 hinausragt. Wenn 
es auch nicht gezeigt ist, so konnen an dem Chassis 1 8 
doch Stutzen vorgesehen werden, auf denen die 
Arbeitseinheit 14 wahrend des Transports ruht. 
[0039] Um von einer Stellung gemaB den Figuren 1 
und 3 in eine Stellung gemaB Figur 2 zu gelangen, wird 
folgendes unternommen. Der Stelimotor 58 wird derart 
betatigt, daB er die Arbeitseinheit 14 in die in Rgur 2 
gezeigte Lage mit Bezug auf den Arm 52 schwenkt. 
AnschlieBend wird der dritte Stelimotor 72 eingefahren, 
um an dem Zugmittel 68 zu Ziehen und dabei den Arm 
52 um den Lagerarm 46 vertikal zu schwenken, bis die 
Arbeitseinheit 14 eine senkrechte Lage uber den ruck- 
wartigen Radern 24 eingenommen hat. In dieser Stel- 
lung wird die Arbeitseinheit 14 mit ihrer Oberseite an 
der Unterseite des Arms 52 anliegen und somit verhin- 



dern, daB sie wahrend des Transports nach auBen 
kippt Der Arm 52 Hegt an dem Chassis 18 an. 
[0040] Eine Betatigung des Steilmotors 48 erfolgt 
regelmaBig nur, um den Arbeitswinkel, z. B. den Schnrtt- 

5 winkel, der Arbeitseinheit 1 4 in bezug auf den Boden zu 
andern. Mittels dieses Steilmotors 48 kann die Arbeits- 
einheit 14 aber auch besser in thre Stellung oberhalb 
des ruckwartigen Rades 24 gebracht werden. Je nach 
der Ausbildung der Tragvorrichtung 32, insbesondere 

70 des Lagers 44, des Lagerarms 46 und des Steilmotors 
48 kann auch auf eine gebogene Oder abgeknickte Aus- 
fQhrung des Arms 52 ganz oder teilweise verzichtet 
werden. 

[0041] Im weiteren wird Bezug genommen auf das 
is Ausfuhrungsbeispiel nach den Figuren 4 und 5, wobei 
Teile gleicher Funktion in der Beschreibung und in der 
Zeichnung mit denselben Bezugszeichen versehen 
sind. 

Das Ausfuhrungsbeispiel nach den Figuren 4 und 5 

20 unterscheidet sich von dem nach den Figuren 1 bis 3 im 
wesentlichen dadurch, daB der Arm 52 nicht zwischen 
den vorderen und ruckwartigen Radern 20, 24 sondem 
am ruckwartigen Ende des Chassis 18 angebracht ist. 
[0042] Das Lager 44 ist in diesem AusfOhrungsbei- 

25 spiel in einem Anbau 88 an den ruckwartigen Bereich 
des Chassis 18 vorgesehen, konnte aber abhangig von 
den anzutreffenden geometrischen Gegebenheiten 
auch an dem Chassis 1 8 selbst vorgesehen sein. 
[0043] Der Lagerarm 46 ist in der Art einer Gabel 

30 ausgefOhrt, die auf dem Lagerzapfen 60 vertikal 
schwenken kann und sich in der Fahrtrichtung erstreckt. 
Im wesentlichen symmetrisch zu dem Lagerzapfen 60 
sind auf dem Lagerarm 46 zwei aufrechte Stege 90 vor- 
gesehen, die eine Achse 92 horizontal aufnehmen. Das 

35 Gelenk 66 zur Verbindung des Lagerarms 46 mit dem 
Stelimotor 48 befindet sich an dem vorderen Endbe- 
reich des Lagerarms 46 mit einem relafrv groBen 
Abstand zu den Stegen 90. 

[0044] Der Stelimotor 48 ist vertikal ausgerichtet 
40 und einenends an dem Chassis 1 8 und anderenends an 
dem Lagerarm 46 angeschlossen. 
[0045] Das zweite Lager 50 ist ebenfails wieder im 
fahrzeugseitigen Endbereich des Arms 52 in der Art 
einer HOIse verwirklicht, erstreckt sich im eingebauten 
45 Zustand zwischen den beiden Stegen 90 und wird von 
der Achse 92 durchdrungen. 

[0046] Der Arm 52 ist in gleicher Weise an der 
Arbeitseinheit 14 schwenkbar angebracht und kann ver- 
tikal zwischen einer unten gelegenen Arbeitsstellung 

so und wenigstens einer oben gelegenen Transportstel- 
lung geschwenkt werden. Aufgrund des Anschlusses 
des Arms 52 an dem Chassis 1 8 oder dem Anbau 88 
mit wesentlich grGBerem Abstand zu der Drehachse der 
ruckwartigen Rader 24 im Vergleich zu dem Ausfuh- 

55 rungsbeispiel nach den Figuren 1 bis 3, ist der Arm 52 
wesentlich starker abgewinkelt und weist sogar einen 
Knick um 90 Grad auf, um im wesentlichen oberhalb der 
Mitte des ruckwartigen Rades 24 zu enden. Die Ausbil- 
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dung und die Anordnung des Arms 52 ist so getroffen, 
daB er sich in der- Transportstellung. au Be rhalb des 
Chassis 18 befindet, d. h. mit einem langs, d. h. in der 
Fahrtrichtung verlaufenden Schenkel 94 oberhaib und 
mit einem quer, d. h. quer zur Fahrtrichtung verlaufen- 
den Schenkel 96 ruckwartig des Chassis 18. Auf diese 
Weise kann die Arbeitseinheit 14 voilkommen an das 
Chassis 18 angelegt werden. 

[0047] Die Stellvorrichtung 54 enthatt nur den Steil- 
motor 72, der einenends direkt an dem Arm 52 und 
anderenends an dem Chassis 1 8 bzw. dem Anbau 88 
verankert ist. Der Steltmotor 72 ist wiederum einfachwir- 
kend ausgebildet und so angeordnet, daB er den Arm 
52 nach oben schwenkt, wahrend der Arm 52 alleine 
aufgrund der Gewichtskraft nach unten sinkt. Aufgrund 
des Freiraums hinter dem Chassis 18 kann sich der 
Stellmotor 72 frei und in der Bewegungsrichtung des 
Arms 52 bewegen, so daB es einer Umlenkung der 
Bewegungsrichtung durch z. B. ein Zugmittel 68 nicht 
bedarf. 

[0048] Das Lager 56, der Stellmotor 58, der Dreh- 
zapfen 82 und die Achse 84 sind wie bei dem ersten 
Ausfuhrungsbeispiel ausgebildet und besitzen die glei- 
che Funktion. 

[0049] Der Antrieb 86 weist in diesem Ausfuhrungs- 
beispiel ein Getriebe 98 und eine teleskopische Welle 
100 auf. 

[0050] Das Getriebe 98 ist an der Unterseite des 
Chassis 1 8 angebracht und wird mittels nicht gezeigter 
Riemen, Ketten, Wellen Oder Hydraulikmotoren ange- 
trieben. 

[0051] Die teleskopische Welle 100 stellt die Ver- 
bindung zwischen dem Getriebe 98 und dem Getriebe 
102 her und wird an diese jeweils mittels nicht darge- 
stellter Universalgelenke angeschlossen. Die Verwen- 
dung von Universalgelenken laBt eine schnelle 
Trennung des Antriebs fur den Transport Oder bei voil- 
kommen demontierter Arbeitseinheit 14 zu, wahrend 
die teleskopische Ausbildung eine Relativbewegung 
zwischen der Arbeitseinheit 14 und dem Chassis 18 
erlaubt. Die Universalgelenke sind sinnvollerweise als 
Weitwinkelgelenke ausgebildet, um eine hone Gleich- 
maBigkeit in der Bewegung wahrend des Betriebs auch 
bei groBen Relativbewegungen zu erreichen. 
[0052] GemaB den Figuren 4 und 5 kann die 
Arbeitseinheit 14 zwei Transportstellungen einnehmen, 
die beide - wie auch die Arbeitsstellung analog Figur 1 - 
durch eine Betatigung des Stellmotors 58 erreichbar 
sind. 

[0053] Die Transportstellung nach Figur 4 ent- 
spricht der nach Figur 2 fur das erste Ausfuhrungsbei- 
spiel; lediglich der Arm 52 hat eine andere Lage und die 
Arbeitseinheit 14 liegt an dem Chassis 18 an, da sich 
der Arm 52 nicht dazwischen befindet Die teleskopi- 
sche Welle 1 00 bleibt angeschlossen, und die Arbeits- 
einheit 14 bleibt betriebsbereit. Diese Transportstellung 
eignet sich fur kurze Transportfahrten oder wenn die 
Arbeitseinheit 14 zum Erreichen einer kleinen Mah- 



breite angehoben werden muB. Der Stellmotor 58 wird 
_.fur diesen Zweck nur geringfOgig ausgefahren. 
[0054] Bei der Transportstellung nach Figur 5 
nimmt die Arbeitseinheit 14 eine Lage ein, in der sich 

5 ihre Langsmittenachse im wesentlichen in der Fahrt- 
richtung erstreckt. Der Stellmotor 58 ist relativ weit aus- 
gefahren, und die teleskopische Welle 100 ist getrennt 
oder demontiert. Je nach der Ausbildung der Unterseite 
der Maheinheit 36 und/oder der Aufbereitungseinhert 38 

10 kann sich die Arbeitseinheit 14 auch auf dem Chassis 
18 abstutzen. Diese Transportstellung ist fur langere 
Transportfahrten gedacht und hat darOber hinaus den 
Vorteil, daB die Arbeitseinheit 14 nicht uber die Fahrer- 
kabine 26 hinausragt, d. h., daB das Fahrzeug 10 eine 

15 geringere Gesamth6he aufweist. 

[0055] Wie bereits bei dem ersten Ausfuhrungsbei- 
spiel wird der Stellmotor 72 dazu benutzt, den Ann 52 
vertikal zu schwenken, der Stellmotor 48 dient dazu, 
den Schnittwinkel der Maheinheit 36 und/oder die Stel- 

20 lung der Arbeitseinheit 14 gegenuber dem Chassis 18 
zu andern, und der Stellmotor 58 verstellt die Arbeits- 
einheit 14 gegenuber dem Arm 52, um die richtige 
Transportstellung einzunehmen und/oder den Schnitt- 
winkel gegenuber der Fahrtrichtung einzustellen. 

25- [0056] Wenn auch die Hauptanwendung dieser 
Erfindung bei einer Maheinheit 36 und evtl. kombiniert 
mit einer Aufbereitungseinhert 38 liegen wird, so ist die 
Anwendung bei anderen Maschinen moglich, und zwar 
insbesondere bei Heuwendern, Kreiseleggen, Aufberei- 

30 tern alleine, Kultivatoren, Eggen, etc. 

[0057] Wahrend bei den gezeigten Ausfuhrungs- 
beispielen die Arbeitseinheiten 14, 16 oberhaib des 
ruckwartigen Rades 24 eine Transportstellung einneh- 
men, kdnnte die Transportstellung auch oberhaib des 

35 vorderen Rades 20 vorgesehen werden; dies ist beson- 
ders dann machbar, wenn sich das kleinere Rad vorne 
befindet — was jedoch keine Voraussetzung ist. 
[0058] Der Arm 52 kdnnte anstatt seiner geboge- 
nen Ausfuhrung auch als Doppelarm ausgebildet sein 

40 und beiderseits der Achse 22 an dem Chassis angrei- 
fen, wodurch die Biegemomente reduziert werden 
kdnnten. 

Patents nspruche 

45 

1 . Selbstfahrendes landwirtschaftliches Fahrzeug (1 0) 
mit einem Chassis (18), vorderen und ruckwartigen 
Radern (20, 24) und mit wenigstens einer Arbeits- 
einheit (14, 16), die mittels eines Amis (52) seitlich 

so am Chassis (18) vertikal schwenkbar angebracht 
ist, um wenigstens eine Arbeits- und eine Trans- 
portstellung einnehmen zu konnen, gekenn- 
zeichnet durch eine Fbrmgebung oder einen 
Aufbau des Arms (52) oder eine Schwenklagerung 

55 des Arms (52) an dem Chassis (18) derart, daB die 
Arbeitseinheit (14, 16) eine Transportstellung im 
wesentlichen oberhaib des vorderen oder ruckwar- 
tigen Rades (20, 24) einnimmt. 
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2. Selbstfahrendes Fahrzeug nach Anspruch 1, 
dadurchgekennzeichnet,.daB sich der Arm (52) bis 

oberhalb des Chassis (18) erstreckt 

3. Selbstfahrendes Fahrzeug nach Anspruch 1 oder 2, 
dadurch gekennzeichnet, daB der Arm (52) vor 
Oder hinter dem betreffenden Rad (20) schwenkbar 
an das Chassis (1 8) angebracht ist. 

4. Selbstfahrendes Fahrzeug nach einem oder meh- 
reren der vorherigen Anspruche, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die Arbeitseinheit (14, 16) schwenk- 
bar an den Arm (52) angebracht ist 



zeichnet, daB sich der Arm (52) auBerhalb des 
Umrisses des Chassis ( 1 8) erstreckt. 

13. Selbstfahrendes Fahrzeug nach einem oder meh- 
reren der vorherigen Anspruche, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB es sich bei dem Fahrzeug (10) urn 
einen selbstfahrenden Feldhacksler handeft, an 
dessen Vorderseite anstatt eines Maisvorsatzes 
und eines Hackselaggregates eine Arbeitseinheit 
(12) und an dessen wenigstens einer Seite eine 
weitere Arbeitseinheit (14, 16) vorgesehen ist. 



5. Selbstfahrendes Fahrzeug nach einem oder meh- is 
reren der vorherigen Anspruche, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die Schwenkachse des Arms (52) an 
dem Chassis (18) gegenOber der Aufstandsflache 
geneigt oder neigbar ist. 

20 

6. Selbstfahrendes Fahrzeug nach einem oder meh- 
reren der vorherigen Anspruche, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB der Arm (52) an dem Chassis (18) 
und/oder die Arbeitseinheit (14, 16) an dem Arm 
(52) gegenuber der Fahrtrichtung neigbar ist. 25 



7. Selbstfahrendes Fahrzeug nach einem oder meh- 
reren der vorherigen Anspruche, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB der Arm (52) an der Arbeitseinheit 
(14, 16) im wesentlichen oberhalb deren Schwer- 30 
punkt angebracht und so geformt, insbesondere 
gebogen ist, daB er in der Transportstellung im 
wesentlichen oberhalb der Achse (22) endet 



8. Selbstfahrendes Fahrzeug nach einem oder meh- 35 
reren der vorherigen Anspruche, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die Arbeitseinheit (14, 16) mittels 
einer teleskopischen Welle (100) und Universalge- 
lenken antreibbar ist. 



9. Selbstfahrendes Fahrzeug nach einem oder meh- 
reren der vorherigen Anspruche 1 bis 7, dadurch 
gekennzeichnet, daB die Arbeitseinheit (14, 16) 
mittels eines Hydraulikmotors angetrieben wird. 

10. Selbstfahrendes Fahrzeug nach einem oder meh- 
reren der vorherigen Anspruche, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die Arbeitseinheit (14, 16) eine 
Maheinheit (36) und eine Aufbereitungseinheit (38) 
enthait. 

11. Selbstfahrendes Fahrzeug nach Anspruch 10, 
dadurch gekennzeichnet, daB die Arbeitseinheit 
(14, 16) mit einer Schwadformvorrichtung (40) ver- 
se hen ist. 

12. Selbstfahrendes Fahrzeug nach einem oder meh- 
reren der vorherigen Anspruche, dadurch gekenn- 
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